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コンピュータ Clock 66MHz 200MH：z
Memory 20M　B 64MB
HDD 420M　B 2000MB
CRT 有 （メニュー画面のみ） 有
表示装置 駈onitqr 有 有
HMD 有 有
マ ウス 有 有
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施設 貨物 フォークリフト 視野 表示装置 操作装置
実時間性 ○ ○
臨場感 ○ ○ ○ ○ ○
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